Le Projet European Robotics League 2019 - ERL2019

Les objectifs du projet

e principal objectif de ce projet était de concevoir des systemes robo-
tisés afin de participer a la compétition ERL Emergency Service Robots.
Cette compétition ralliait deux défis, 'exploration et le sauvetage. Afin
de réaliser diverses missions, pour I'édition 2079, seuls des robots aériens et
terrestres étaient autorisés. Les robots devaient posséder les fonctionnalités

sulvantes:
» Etre autonome.

» Secourir un blessé.
» Produire une cartographie de la zone d’exploration.

OBJECTIF n°1 : Autonomie

/\fin de permettre aux robots d’évoluer en toute autonomie, diverses solutions ont été développées sur des robots terrestres. Les robots devaient pouvoir
éviter des obstacles et emprunter le plus court chemin (géodésique). Les solutions sont les suivantes:
» Evitement d’obstacles : champ de potentiel artificiel.

» Plus court chemin : A-STAR.
Asservir un robot terrestre n’est pas similaire au cadre aérien. Il a fallu étudier le fonctionnement d’un quadrirotor et mettre en place des solutions
d’asservissement comme Ardupilot.

i .
o— ™ []
D =  Ripb.¢) - v,

4[}_ .......................... NN pPppam e :_ ) 1|. - ) ) ]
............................ M - Lan ¢ s1m tant cos o
bbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbbb **J"‘-.‘.‘qp l'r'. i 'Irl' . '+"
hhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhh

J5] seesrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrrres + iiiiiiii i
crrrrvrrrrht!‘!’l"?l’l’l’F?F?'F'F::*:‘ 11111111 H [-] - S iy =
ffffffffffffffffffffffffffffffff — - ’ 1
o rrcrrerrrree v e v e n s R R — “::'ﬁ-,.r :".'].I].'-r-' Ll-:rll'
.............. lr‘rrrwr.rr.r‘i’-fli:::::::\\h\h

d errrrrerrrrrrrih Fsrrr s F @0 Yy YN i "

04 rrrrorIoIiiie | TR R EEE AR R 2111 8 CioE 18
........................... NN AR J-! h\[-] | E
;;;;;;;;;;;;;;;; b wewdd 4440400800 FEREYY %y g
................. R R R R L"i:l;'-iﬁ' f‘[iI:'-iI:'.i'

IG5 rerrrrrrrrrrrrera [ (oo b d R b . ’
................. Vorrd d B vid i i bbby -
ffffffffffffffffffffff YRR RN ﬂ “
ffffffffffffffffffffff G dd A d b
rrrrrrrrrrrrrrrrrr P B O T I A I O N BN N N

ED_ tttttttttttttttttttt N P A A A A . I:
fffffffffffffffff llillit‘.‘gfilllliillﬁli B PI' -
;;;;;;;;;;;;; R R VS SRR AR —_ - |
:::::::::::::::::: LR ERER RN Y. — . ,L ' = (] V..
fffffffffffff I R R I I I 1 T [ F

15_ iiiiiiiiiiiiiiiiii llllliliiii..‘filliilll
!!!!!!!!!!!!!! FAdd A ks Ced bk
fffffff R R R R R RN i}
ffffffffffffffff O I I T N A N I O A O N —_—
iiiiiiii P I B O A I I N I I O O I I A O B B A A R R A A g r-l.t

lD_ lllllllllllllllllll I T I O IO N I I T A
fffffff I I I N I O N U B N U A A A N T O

G d A i i i |I'Ir"' '.\
lllllll T T T A I I O A N T N U A A O T N
fffff n\‘fl’i’li!... P N I T O T T T A T A N N ) JlI
5_ @ Fd i P O I I I I O O O R I A A I O B
ttttttt l!ll}:fillililllin.htliIllJlilill$
N I ‘ [ . I
fffffffffffffffff — 5 _ Illlll||. 1
fffffff A A A A A bbb I:'l:ll"' - i1 w.l' m.l'
04 #4fddddidddidd i i dd i &
! ! ! ! ! -
]
0 5 10 15 20 25 30 35 40 \ i3
2V d’ob | b) pl hemi : ' d’état d’ dri d dri
d ) Evitement d obstacles. Plus court chemin. C) Equations d etat d un quadrirotor Quadrirotor

OBJECTIF n°2 : Sauvetage OBJECTIF n°3 : Cartographie

Les robots devaient pouvoir déposer une trousse de premiers Les robots devaient pouvoir cartographier l'intérieur et I'extérieur de batiments,
secours aupres d’un blessé. Une benne commandée par en 3D. Une caméra RGB-D Kinect v2 a été utilisée, couplée avec des algorithmes
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servomoteur a été fabriquée a cette fin. de SLAM (Simultaneous Localization And Mapping).
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Conclusion

La compétition avait lieu du 18 au 23 février 2019, a Séville, en Espagne, ou nos robots se sont positionnés sur la troisieme marche du podium.
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